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 2.1.1 シミュレーションの設定内容 
 
2.2 モデルの概要 
 2.2.1 車線変更モデル 
 2.2.2 追従モデル 























































































































































図-2.6 加減速挙動を考慮した場合の q-k関係 































𝑉(𝑡) = 𝑉(0) + 𝑎𝑡 
13 
 
 𝑆(𝑡) = 𝑆(0) +
1
2

















































3.2 走行速度 v と追従車頭距離 s の関係・ 
 





















































 さらに，加減速挙動モデルにおける臨界車頭間隔𝑆𝑐の有無(有: 𝑆𝑐=10m,無: 𝑆𝑐=0m)でも
比較を行うため図 3.9 から図 3.17 では臨界車頭間隔が 0[m]の状態での time-space 図を示











































































3.2 走行速度 vと追従車頭距離 sの関係 
 
本研究で導入したモデルによるシミュレーション結果をシミュレーションの条件別にｓ-
ｖ図で図 3.18 から図 3.25 に示す．ｓ-v 図は縦軸に走行速度 v，横軸に追従車頭距離 s をと
り，各車両の 250 秒毎のシミュレーション結果からプロットしている．また，走行軌跡を





図 3.18 s-v 図(臨界車頭間隔＝10m,加速度 0.1m/s2,減速度 0.3m/s2) 
 
 
















































































































































































































































3.3 q-k 関係 
 
本研究で導入したモデルによるシミュレーション結果をシミュレーションの条件別に q-
k 図で図 3.35 から図 3.42 に示す．q-k 図は縦軸に交通量 q，横軸に交通密度 k をとり，各
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